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Abstrakt

Predkladand bakalarska prace je zamérena na méteni parametri synchronniho stroje za
klidu.

Klicova slova

Synchronni stroj, méteni synchronniho stroje, off-line méfeni.
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Abstract

The present work is aimed at measuring the parameters of the synchronous machine is

at rest.

Key words

Synchronous machine, measurement of synchronous machine, off-line measurement.
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Uvod

Predkladana prace je zamétena na méteni parametrii synchronniho stroje za klidu.

Text je rozd€len do péti ¢asti; prvni se zabyva obecnym popisem synchronniho stroje;
druha principem metody a méfeni, tieti specifikuje pozadavky na synchronni stroj; ¢tvrta ¢ast
specifikuje pozadavky na méfici zafizeni a vybaveni pro méfeni. Posledni ¢ast popisuje

méieni a shrnuje ziskané zkuSenosti.
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1 Synchronni stroj

1.1 Obecné

Jedna se o toCivy stroj, vyuZzivajici princip elektromagnetické indukce. Synchronni
stroje jsou vyuzivany pro vyrobu elektrické energie a muzeme rozdé€lit do dvou kategorii,
na turboalterndtory a hydroalternatory. Turboaltrernatory jsou nejcastéji pohanény parnimi,
nebo plynovymi turbinami pfi rychlosti otaceni 3000 otacek za minutu. Hydroalternatory jsou
pohanény vodnimi turbinami a dosahuji podstatné nizSich otacek oproti turboalternatorim.
Synchronni stroje mohou byt vyuzity také jako synchronni kompenzatory pro zlepSeni
uciniku v elektrické siti. Synchronni motory jsou vyuzivany v oblasti pramyslové

automatizace a robotiky, od malych vykonti do vykonii fadové megawattu.

1.2 Konstrukce

1.2.1 Stator

Statorové vinuti se nelis$i od vinuti pouzitého v asynchronnim stroji. Obsahuje tii fazové

vinuti, které je umisténo v drzakach a je napajeno stfidavym proudem.
1.2.2 Rotor

Na rotoru je umisténo budici vinuti napajené pomoci sbéracich krouzkt a kartacu,
nebo pomoci rota¢niho usmériiovace. Vinuti je napajeno stejnosmérnym proudem. Podle
provedeni rotoru rozliSujeme na dva zakladni typy synchronnich stroji, a to na stroje
s vyniklymi poly a na stroje s hladkym rotorem. Sroje s hladkym rotorem jsou uréeny pro
vys$si otacky. Na rotoru synchronniho stroje mohou byt misto budicitho vinuti umistény

permanentni magnety.
1.2.3 Chlazeni

Stroje malych vykont jsou chlazeny ptirozené proudicim vzuchem. Od vyssich vykoni
maji stroje vlastni ventilator, ktery zajisti dostate¢né proudéni vzduchu k ochlazovani stroje.

Stroje s vysokym vykonem jsou chlazeny pomoci vody, vodiku, nebo jejich kombinace.

11
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1.3 Princip €innosti

Po pfipojeni tii fazové sité na svorky statoru vznika uvniti stroje toCivé magnetické
pole. Rychlost ota¢eni magnetického pole je dana frekvenci napéjeni a poc¢tem poli motoru.
Budici vinuti na rotoru je napajeno pres kartace stejnosmérnym proudem a vznikd stacionarni
magnetické pole. Vzajemnym piisobenim statorového a rotorového magnetického pole vznika
toCivy moment. Rotor se otaci stejnou rychlosti, jako to¢ivé pole statoru. Synchronni stroj
se sam nerozto¢i a musi byt teda rozto¢en jinym zpusobem. Stroj miiZze byt rozto¢en pomoci
asynchronniho rozb¢hu, piidavného asynchronniho motoru, nebo pomoci frekvencniho

ménide.

12
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2 Princip metody

Metoda slouzi ke stanoveni reaktanci dynamického modelu synchronniho stroje.
Diivodem pro pouziti této metody je mechanické namahani konstrukce motoru, které¢ vznika

pfi pouziti metody nahlym zkratem. [1]

2.1 Obecné

Metoda je off-line metoda pro stanoveni parametri. Vzhledem ke zkouSce nahlym
zkratem se jednd o nerizikovou zkousku. Pokud maji zmétfené parametry byt pouzity do

dynamického modelu stroje, musi mit i budici signal velky kmito¢tovy rozsah. [1]

Budici signdl je pifiveden na dvé sériov€é spojené statorové faze vinuti, aby se
neuplatnila netociva reaktance. Z diivodu méfitelnosti signadlu musi byt pii méteni na velkych
strojich budici signadl dostateéné zesilen. Jako budici signdl se pouzivd sinusova vlna
vhodného napéti a proménného kmitoctu. Kmitocet se pohybuje v rozsahu 0,01H; — 1kH,,
proud az 40A. Zkouska se provadi vzhledem k jmenovitym parametrim stroje malym

proudem a napé&tim. [1]
2.2 Vyhody metody

Metoda je cenové nenarocnd a je proveditelnd u vyrobce, na zkuSebné nebo na
zabudovaném stroji. Méfeni je mozné pii minimalnich zménach v sestavé stroje oproti
zkouSce nahlym zkratem. Vzhledem ke stavu nakratko (staticky stav) lze touto metodou
stanovit odezvu budiciho vinuti. Nejvetsi prednosti je bezpecnost zkouSky. Vzhledem ke
jmenovitym parametrim stroje je provadéna malym napétim a proudem. Ve stroji je proto
nepatrny magneticky tok. Touto zkouSkou lze nahradit, nebo doplnit ,,ZkouSka néhlym

zkratem*, ktera je normalizovana IEC. [1]

13



Meéreni na synchronnim stroji za klidu Martin Malek 2015

2.3 Zapojeni stroje

Stroj musi byt vypnut a odpojen od sité. Je mozné pouzit vice metod zapojeni statoru,
ale nejCastéji se pouziva zapojeni s rotorem nakratko v podélné poloze. Pomoci tohoto
zapojeni Ize urcit indukcénost Ly(s) a pfenosovou funkci stator — rotor G(s). Jako doplnek 1ze
provést méfeni s rotorem naprazdno. Pro urCeni parametru Lq(s) se pouZije stejny postup,

ale rotor je v piiéné poloze (+90° elektrickych). [1]
2.4 Meéfené veli€iny a nékteré vztahy

VeliCiny a funkce s proménnou ,,s* jsou komplexni veliiny. Veli¢ina ,,s* je komplexni

uhlovy kmitocet, definovany jako [1]
s=jo=j2xf [rad / s] (2.1.1)

Lg(S) - podélna operatorova induk¢nost, Laplaceova transformace poméru podélného

sprazeného toku a proudu ig, budici vinuti zkratované [1]

L4(S) - pticna operatorova indukénost, Laplaceova transformace poméru pti¢ného spiazeného

toku a proudu iy, budici vinuti naprazdno [1]

G (S) - pfenosova funkce toku statoru a buzeni, Laplaceova transformace poméru spiazeného

toku podélného a budiciho napéti, budici vinuti naprazdno [1]

G(S) _ Aud (S)

S.AU () (2.1.2)

sG(s) - prenosova funkce statorového proudu a buzeni, budici vinuti nakratko. Mize byt

méfeno soucasné se Zg4(S) [1]

(2.1.3)

14
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Za50(S) - pomér Laplaceovy transformace budiciho napéti a proudu iy, budici vinuti naprazdno

[1]

Au (S)

Zo(S) = m

(2.1.4)

Z4(s) - operatorova podélna impedance Z4(S)= Rat+sL4(s), Ra je kotevni odpor jedné faze
(DC hodnota), budici vinuti nakratko [1]

Z,(5) = U]

AL (5) (2.1.5)

Zy(S) - operatorova pii¢nd impedance Zq(S)= Ra+sLq(s), Ra je kotevni odpor jedné faze
(DC hodnota), budici vinuti nakratko. [1]

Z,(s)=——"-"[q] (2.1.6)
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3 Pozadavky na stroj

3.1 Obecné

Béhem méteni musi byt stroj zastaven. Rotor musi byt mechanicky uvolnén, z divodu
jeho nataceni do pficné a podélné polohy pii méfeni. Vinuti motoru je odpojeno,
a to statorové i rotorové. Je mozné vyjmout kartdCe. V piipadé rotacniho usmeériovace je

nutno odpojit vyvod budiciho vinuti od diodového mustku. [1]
3.2 Teplota stroje

Je dulezité, aby byla teplota uvniti stroje udrzovana na konstantni hodnoté. Vysledky
méfeni jsou citlivé na odpor kotvy stroje. Stroj by mél byt chlazen na teplotu, kterd se co
nejvice blizi teploté¢ okolniho prostiedi. Vymeéniky tepla na statoru musi byt vypnuty.
Cirkulace vody pfes statorové vinuti by méla zistat zachovana, aby bylo zajiSténo,

Ze stagnace nezpusobuje zménu vodivosti vody. [1]
3.3 Nastaveni rotoru do podélné a pricné polohy

Rotoru stroje musi byt umoznéno otaceni a nesmi byt ovlivnén soustrojim, na kterém
muze byt pfipojen. Rotor musi byt velice presné mechanicky nato¢en do podélné, nebo pricné
polohy viz obr. 3.3.1. V pfipadé¢ mnohopodlového stroje je presné natoCeni velmi dulezité,
protoze kazdy stupen odchyleni rotoru od pti€né nebo podélné polohy se nasobi poctem poli.

Pro turbo generatory neni odchylka od nato¢eni tolik vyznamna. [1]

Vinuti stroje bude zapojené dle schématu na obr. 3.3.2. Stator je napajen ze zesilovace
sinusovou vlnou o kmito¢tu 100 Hz. Osciloskopem je sledovano napéti indukované do
buzeni. Rotorem se musi pomalu otafet. V okamziku, kdy je napé€ti v rotoru minimalni,
je dosazeno podélné polohy s fazi a a b. Tyto faze napajime pro uréeni podélnych parametru.

Pti¢na poloha je nastavena v okamziku, kdy je napéti v rotoru maximalni. [1]

16



Meéreni na synchronnim stroji za klidu

Martin Malek

e

14
b

Obr. 3.3.1 Pri¢nd a podélnd poloha

d - podélnd poloha

g - pricnda poloha

VYKONOVY GENERATOR
ZESILOVAC SIGNALU

OSCILOSKOP

Obr. 3.3.2 Schéma zapojeni motoru pro urceni pricné a podélné polohy [1]
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4 Pozadavky na mérici zafizeni

4.1 Analyza signalu

M¢éiené signaly lze analyzovat spektralnim analyzatorem, ktery lez nahradit
osciloskopem a naslednym vypoctem zakladni harmonické pomoci FFT. Oba pfistroje musi
umoznovat méieni amplitudy a fazového posunu dvou, ptipadné tii signali. Méfici rozsah
je od 0,001H; do 1kH; a rozliseni fazového posuvu 0,1 stupné. Mé&fici pfistroj musi byt
vybaven diferencialnimi vstupy do 100V RMS. Pii pouziti softwarového zpracovani dat se

velmi urychli jejich vyhodnoceni, které by jinak bylo velmi ¢asové naro¢né. [1]
4.2 Méreni napéti a proudu

Pro méfeni proudu je mozné pouzit bo¢nik a napétovou sondu nebo proudovou sondu.
Musi umoziiovat méteni od mA az po desitky ampér. Pro méfeni napéti je mozné pouZit

piimo sondu osciloskopu. Kmitoétovy rozsah sond je od 0,001H; po 1kH,. [1]
4.3 Generator

Slouzici ke generovani sinusového signalu pro vykonovy zesilova¢. Kmitocet

vystupniho signalu se pohybuje od 0,001H; po 1 kH,. [1]
4.4 Zesilovaé

Slouzi k dostate¢nému zesileni signalu z generatoru pro napajeni vinuti. Pro stroj

o vykonu 500-900MW je potieba zhruba 40A a 15V RMS. [1]
4.5 Presnost méfeni

Pro v8echny pouzité kmitocty by méla byt presnost méfeni do 1%. Pfechodové jevy na
svorkéach a spojich je nutno minimalizovat, zejména na kotv€. Pfi pouZiti bocniku je nejlepsi
pripojit jej jednim koncem na svorku stroje. Pro zlepSeni spoji je doporuceno pouzit

kontaktni vazelinu. [1]
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5 Postup méreni

5.1 Priprava stroje

Béhem pfipravy na méfeni byl stroj uveden do klidu. Soustroji stroje neovliviiovalo

méieni, umoznovalo otaCeni rotorem stroje, a proto nebylo odpojeno.
5.2 Zapojeni stroje

Vinuti synchronniho stroje byla pfipojena na svorky dle obr. 5.2.1. Statorové vinuti
synchronniho stroje bylo propojeno s laboratornim pultem, kde bylo piipojeno k vykonovému
zesilovaci. Na propojeni mezi vykonovym zesilovacem a laboratornim pultem byla piipojena
sonda pro méfeni napéti a proudu. Obé sondy byly pfipojeny na vstupy osciloskopu.

Vykonovy zesilova¢ byl propojen s generatorem signalu.

Na rotorové vinuti byla ptipojena napét'ova, pozdé€ji proudova sonda osciloskopu.

Obr. 5.2.1 Zapojeni vinuti stroje pro méteni

19
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5.3 Méreni v priéné poloze

Pfi¢na poloha je nastavena podle odstavce 3.3 sinusovou vinou o frekvenci 100H,.

Rotorem bylo otd¢eno, aby bylo dosazeno co nejvyssiho indukovaného napéti do rotoru.

Me¢éieni bylo provedeno v rozsahu frekvenci, které umoznoval generator signalu.
Frekvence byly nastavovany v rozsahu od 10H; do 200H,. Pro kazdou frekvenci byly pomoci
osciloskopu zméteny hodnoty ug, ig, @a. Méfeni byla provedena pro né€kolik Grovni signalu dle
stupnice vykonového zesilovace. Pro vyS$si zesileni musely byt po poslednim méfeni na

frekvenci 200H; znovu zméteny parametry na frekvenci 10H; z divodu otepleni stroje.
5.4 Meéreni v podélné poloze

Podélna poloha je nastavena podle odstavce 3.3 sinusovou vinou o frekvenci 100H,.
Meéieni bylo provedeno nakratko a naprazdno. Stroj byl zapojen dle blokovych schémat

obr.5.4.1a5.4.2.

Me¢teni bylo provedeno v rozsahu frekvenci, které umozioval generdtor signalu.
Frekvence byly nastavovany v rozsahu od 10H, do 200H,. Pro kazdou frekvenci byly pomoci
osciloskopu zméteny hodnoty ug, ig4, @a pro statoré vinuti a Usg, itg, Qu, @i pro rotorové vinuti.
Meéfeni byla provedena vyssi uroven signdlu dle stupnice vykonového zesilovace.
Po poslednim méfeni na frekvenci 200H, musely byt znovu zméfeny parametry na frekvenci

10H; z dtivodu otepleni stroje.
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ZDROJ SIGNALU

MERENT - STATOR

SYNCHRONNI STROJ

GENERATOR VYKONOV\:{ PROUDOVA NAPETOVA STATOROVE ROTOROYE
SIGNALU — ZESILOVAC SONDA — SONDA VINUTI VINUTI
MERICI USTROJI - ROTOR
OSCILOSKOP NAPETOVA
SONDA
Obr. 5.4.1 Blokové schéma pro méreni v podélné poloze naprazdno
ZDROJ SIGNALU MERENI - STATOR SYNCHRONNT{ STROJ
GENERATOR VYKONOVY PROUDOVA NAPETOVA STATOROVE ROTORoyE’
SIGNALU — ZESILOVAC SONDA — SONDA VINUTI VINUTI
MERIC{ USTROIJI - ROTOR
OSCILOSKOP PROUDOVA
SONDA

Obr. 5.4.2 Blokové schéma pro méfeni v podélné poloze nakratko
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5.5 Tabulky
Nasledujici tabulky 5.5.1-6 popisuji ziskané hodnoty béhem méteni v piicné a podélné poloze.
f[H.] 10 20 40 50 60 80 100 120 140 160 180 200
ug [mV] 762,00 787,00 802,00 799,00 801,00 805,00 801,00 804,00 804,00 782,00 777,00 802,00
iy [mA] 155,00 108,00 67,60 57,60 51,00 39,40 35,50 31,60 28,30 25,80 23,30 22,40
@, [ms] 6,20 5,80 4,00 3,00 2,64 2,08 1,76 1,48 1,36 1,08 1,00 0,80
Tab. 5.5.1 Namérené hodnoty v pricné poloze, zesileni -250B
f[H.] 10 20 40 50 60 80 100 120 140 160 180 200
ug [mV] 1,28 1,32 1,34 1,35 1,35 1,35 1,35 1,35 1,32 1,37 1,37 1,35
iy [mA] 252,00 178,00 112,00 94,40 82,70 66,10 56,40 49,70 44,60 41,50 38,90 35,40
@, [ms] 7,20 6,20 3,90 3,20 2,64 2,12 1,68 1,48 1,28 1,10 0,98 0,87
Tab. 5.5.2 Namérené hodnoty v pricné poloze, zesileni -20dB
f[H,] 10 20 40 50 60 80 100 120 140 160 180 200
ug [mV] 2,05 2,09 2,12 2,15 2,12 2,12 2,12 2,08 2,09 2,14 2,15 2,15
iy [mA] 384,00 272,00 169,00 144,00 126,00 103,00 87,10 74,30 66,70 62,90 58,40 53,40
@, [ms] 7,60 6,60 4,00 3,24 2,96 2,24 1,76 1,56 1,32 1,14 1,00 0,89

Tab. 5.5.3 Nameérené hodnoty v pricné poloze, zesileni -15dB
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f[H,] 10 20 40 50 60 80 100 120 140 160 180 200 10
u, [mV] 9,35 9,59 9,95 9,47 10,10 9,95 10,10 9,71 9,54 10,20 9,92 10,10 9,04
iy [mA] 1,58 1,09 0,67 0,58 0,50 0,40 0,35 0,30 0,27 0,26 0,22 0,22 1,57
@, [ms] 8,60 6,80 4,10 2,80 2,80 2,16 1,74 1,44 1,30 1,10 0,94 0,88 8,30
Tab. 5.5.4 Nameérené hodnoty v pricné poloze, zesileni -3dB
f[H,] 10 20 40 50 60 80 100 120 140 160 180 200 10
uy [VI] 8,99 9,97 10,10 9,87 10,10 10,20 10,10 10,20 9,89 9,59 10,10 10,00 9,44
ia [Al 3,23 2,84 2,23 1,46 1,29 1,02 0,83 0,72 0,61 0,52 0,50 0,45 3,31
@, [ms] 0,40 4,40 4,40 3,40 2,90 2,44 1,92 1,56 1,40 1,24 1,14 1,00 0,40
ia [MA] 600,00 537,00 420,00 273,00 240,00 188,00 149,00 127,00 107,00 90,30 86,50 77,10 632,00
@ [ms] 49,20 23,40 16,60 10,10 8,50 6,40 5,20 4,32 3,72 3,18 2,86 2,60 53,60
Tab. 5.5.5 Namérené hodnoty v podélné poloze nakratko, zesileni -3dB
f[H,] 10 20 40 50 60 80 100 120 140 160 180 200 10
uq [VI] 9,68 9,81 9,82 10,20 10,10 9,60 10,10 10,20 10,20 10,30 10,10 9,81 9,65
ia [A] 1,56 1,28 0,94 0,87 0,78 0,64 0,59 0,52 0,47 0,43 0,41 0,36 1,54
@, [ms] 3,00 4,20 2,88 2,44 2,12 1,82 1,54 1,34 1,18 1,07 0,97 0,86 3,20
ugg [V] 28,90 28,90 26,30 26,10 24,50 20,80 20,60 19,20 18,10 17,30 16,50 15,00 28,60
@y [ms] 1,12 0,90 0,84 0,84 0,80 0,76 0,60 0,58 0,55 0,47 0,43 0,40 0,76

Tab. 5.5.6 Naméiené hodnoty v podélné poloze naprazdno, zesileni -3dB
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5.6 Grafy

Grafy na obrézcich 5.6.1-8 ukazuji prubéh veli¢in vypocitanych z namétenych dat.

Grafy na obrazcich 5.6.9-12 ukazuji prfedpokladané priibéhy vypocitanych veli¢in.
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Obr. 5.6.1 Priibéh velikosti operdtorové podélné impedance, zapojeni nakrdtko v podélné poloze

Fig.58 Direct-axis impedance (field/shorted) Zd
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Obr. 5.6.2 Priibéh faze operdtorové podélné impedance, zapojeni nakratko v podélné poloze
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Fig.62 Standstill armature to field transfer impedance with field open = Zam(s)
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Obr. 5.6.3 Priibéh velikosti poméru Laplaceovy transformace budiciho napéti a proudu, zapojeni naprdazdno
V podélné poloze

Fig.62 Standstill armature to field transfer impedance with field open = Zam(s)
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Obr. 5.6.4 Priibéh fize poméru Laplaceovy transformace budiciho napéti a proudu, zapojeni naprdazdno
V podélné poloze
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Fig.63 Quadrature-axis impedance Zq(s)
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Obr. 5.6.5 Pritbéh velikosti operdtorové pricné impedance, pricna poloha

Fig.63 Quadrature-axis impedance Zq(s)

: a 0.5V
x 0.8V :
> 15V L.

. : *
YROVE ¥ ) . 8y
B e T S O T O T R R O e R R ’ ,,,,,,,,,,,,,, R D ...... iz ) ul:l_eo
. - ] x
a a § a

* o
[
[
ot
(=]
L]
s S,
" 3
[}
ey
o

IR S F— -

f[Hz]

Obr. 5.6.6 Priibéh fize operdtorové pricné impedance, pricnd poloha
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Magnitude [mH]

Fig.64 Quadrature-axis operational induktance Lq(s)
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Obr. 5.6.7 Pritbéh velikosti operdtorové pricné indukcnosti, pricna poloha

Fig.64 Quadrature-axis operational induktance Lq(s)
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Obr. 5.6.8 Priibéh fize operdtorové pricné indukcnosti, pricnd poloha
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Obr. 5.6.9 Priibéh velikosti a fize operdtorové podélné impedance, zapojeni nakratko v podéiné poloze [1]
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Obr. 5.6.10 Pribeh velikosti a faze poméru Laplaceovy transformace budiciho napéti a proudu, zapojeni

naprdzdno v podélné poloze [1]
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Obr. 5.6.11 Pribéh velikosti a faze operdtorové pricné impedance, pricnd poloha [1]
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Obr. 5.6.12 Pribéh velikosti a faze operdtorové pricné indukcnosti, pricna poloha [1]
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5.7 Pouzité pristroje

Nasledujici tabulky 5.7.1-3 popisuji Stitkové udaje méfeného stroje a pouzitych

ptistrojii. Obrazky 5.7.1-4 ukazuji méfeny stroj a pristroje pouzité pii méteni.

Alternator
Typ A8B6 003
Napéti stator [V] 400/231
Proud stator [A] 14,5
Frekvence [Hz] 50
Vykon [kW] 8
cos® 0,8
Napéti rotor [V] 16-49
Proud rotor [A] 3,57-8,34
Sériové Cislo 538739

Tab. 5.7.1 Stitkové udaje alternatoru

Budic
Typ D131714 092
Napéti [V] 55
Proud [A] 9,1
Ptikon [kW] 0,5
Sériové Cislo 538739

Tab. 5.7.2 Stitkové udaje budice

Nazev Vyrobce Typ
Generator signalu Metex MS-9140
Vykonovy zesilovac Yamaha P7000S
Osciloskop Tektronix TDS2024B
Proudovd sonda Tektronix A622
Proudovd sonda Tektronix A623

Tab. 5.7.3 Pouzité ptistroje pro méteni
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2.27Y
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Obr. 5.7.4 Mérené pribéhy signali
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Zaver

Princip a obecné vlastnosti synchronniho stroje jsou popsany Vv kapitole 1. Je zde

obecné popsana konstrukce stroje a jeho princip.

Princip metody je popsan v kapitole 2. Jsou zde také uvedeny vyhody této metody,
mezi n¢z patii naptiklad moznost méfeni stroje zabudovaného v soustroji a bezpecnost

celkové zkousky. Vypocet zakladnich parametri je uvedeny vztahem (2.1.1-6).

V kapitole 3 jsou uvedeny zékladni pozadavky na ptipravu stroje pro méteni zkouskou
za Klidu. Také je zde uvedeno nastaveni stroje do pii¢né ¢i podélné polohy obr. 3.3.1

a zapojeni vinuti stroje pro nastaveni polohy rotoru obr. 3.3.2.

Pozadavky na méfici zafizeni se zabyva kapitola 4, kde jsou uvedeny dulezité
parametry, které musi spliiovat pouzité pfistroje pro mefeni. Jednim z dalezitych parametra je

analyza signalu o velmi nizkych kmitoctech, az 0,001H,.

Kapitola 5 se zabyva stanovenim postupu pro meéfeni a provedenim méfeni.
V odstavcich 5.1 az 5.4 je popsano, jakym zptisobem byl stroj pfipraven na méfeni. Odstavce
5.5-7 popisuji data ziskand béhem méfeni a pouZité pfistroje. Méfeni prob&hlo v pficné
a podélné poloze. Frekvence byly nastavovany v rozsahu od 10H, do 200H,. Nizs§i kmitocty
neumozinoval rozsah generatoru. Naméfené hodnoty jsou uvedeny Vv tabulkach 5.5.1 az 5.5.6,
pro razné hodnoty zesileni vykonového zesilovace. Ze ziskanych dat byly pomoci
vypoctového softwaru MATLAB vytvoteny grafy popisujici diileZité parametry stroje
(obr. 5.6.1-8). Prubehy velic¢in Zg, Zg, L odpovidaji predpokladanym pribéhtim na obr. 5.6.9,
5.6.11 a 5.6.12. Pribéh Z,o obr. 5.6.3 a 5.6.4 neodpovida piedpokladanému priub&hu

obr. 5.6.10. Divodem je vétsi pokles proudu statoru ig oproti poklesu napéti rotoru usg.

Me¢éieni probéhlo bez potizi, ale bylo Casové narocné. Synchronni stroj a pouzité
vybaveni pro méfeni je ukdzané na obrazku 5.7.1 a 5.7.2. Pro urychleni nastaveni pfi¢né
a podélné polohy byly na vystupni hiidel stroje vytvoreny znacky pro piiblizné nastaveni

polohy htidele obr. 5.7.3. Pribéhy méfenych velicin jsou ukdzany na obr. 5.7.4.
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Pozd¢ji bylo méfeni opakovano s generatorem, ktery umoznoval generovat signal

v

Z rotoru. Diivodem je velmi malé napéti, piipadné proud, ktery se indukuje do rotorového

vinuti.
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